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Magnetic levitation adalah proses pelayangan sebuah benda dengan memanfaatkan 
medan magnet. Cara termudah untuk melayangkan obyek elektromagnetik dilihat dari 
sistem kontrol adalah magnetik suspensi. Objek yang akan dilayangkan ditempatkan di 
bawah sebuah elektromagnet, dengan kekuatan medan magnet yang dihasilkan oleh 
elektromagnet yang dikendalikan dengan tepat akan melawan gaya gravitasi ke bawah 
pada objek akibat beratnya. Sehingga diperlukan rangkaian pengontrol yang dapat 
merespon dan mengaktualisasikan aksi kontrolnya secepat mungkin. Tujuan utama dari 
penelitian ini adalah terbuatnya sebuah alat peraga pendidikan yang mampu 
menggambarkan fenomena pelayangan magnet dengan objek pelayangan bola baja atau 
dengan magnet permanen. Perancangan suspensi magnetik ini terdiri dari solenoida, 
sensor posisi, obyek pelayangan, dan rangkaian pengontrol. Pada penelitian ini 
dilakukan beberapa pengujian yang berkaitan dengan besar medan magnet dan gaya 
magnet pada solenoida serta pengujian alat peraga secara keseluruhan. Dari hasil 
pengujian tersebut bisa diketahui pengaruh kuat arus listrik dan jarak pengukuran 
terhadap besar medan magnet dan gaya magnet solenoida. Sedangkan dari pengujian 
alat peraga secara keseluruhan dapat diketahui apakah magnetic levitation system yang 
dibuat mampu menyeimbangkan system atau tidak dan dapat diketahui jarak/gap 
pelayangannnya. 
 
















Magnetic levitation is the levitation of an object using a magnetic field. This new 
method is widely applied in industry and transport as it can significantly reduce 
mechanical friction. The suspension magnetic is easiest way of control system to 
levitate an electromagnetic object. Using strength of the magnetic field produced by an 
electromagnet, an object where place under controlled electromagnetic, can resist 
gravitational force. Therefore a controller circuit that can respond and actualize the 
control action as soon as possible is required. The main objective of this study is create 
an educational levitation device which able to describe the phenomenon of magnetic 
levitation with a permanent magnet object. This magnetic suspension design consists of  
solenoid, position sensor, levitation object, and controller circuits. In this study, some 
testing related to the magnetic field and the magnetic force on the solenoid and also 
overall testing of device. From test results can be known influence of electric current 
measurement and distance to magnetic field and magnetic force of solenoid. And from 
testing of levitation device can be known whether the magnetic levitation system able to 
balance the system or not, and it’s levitation gap. 
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Simbol Keterangan       Satuan 
B  Medan magnet      [T] 
I  Arus listrik       [A] 
N  Jumlah lilitan       [-] 
L  Panjang kumparan      [m] 
µ  Permeabilitas bahan inti kumparan    [Tm/A] 
    Permeabilitas ruang hampa      [Tm/A] 
    Permeabilitas relatif bahan inti kumparan   [-] 
A  Luas penampang inti kumparan    [  ] 
    Gaya percepatan      [N] 
    Gaya elektromagnetik      [N] 
    Gaya gravitasi       [N] 
    Gaya peredam       [N] 
     Fluks magnet       [Wb] 
      Reluktansi pada besi      [-] 
     Reluktansi air gap      [-] 
    Tegangan listrik      [Volt] 
   Hambatan listrik      [Ohm] 
L(x)  Induktansi elektromagnetik     [H] 
x  Posisi benda pelayangan     [m] 
k  Konstanta magnet      [Nm
2
/A
2
